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(54) Prothese oder Prothesenüberzug

(57) Die Erfindung betrifft eine Prothese oder einen
Prothesenüberzug, worin die Prothese oder der Prothe-
senüberzug, dadurch gekennzeichnet ist, dass die Pro-

these oder der Prothesenüberzug mindestens einen Be-
reich aufweist, der zur Bedienung eines kapazitiven Ein-
gabegerätes, insbesondere eines kapazitiv berührungs-
empfindlichen Eingabegerätes, geeignet ist.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Prothese oder einen
Prothesenüberzug.
[0002] Kapazitiv berührungsempfindliche Eingabege-
räte wie beispielsweise Touchscreens reagieren auf Än-
derungen der Kapazität der berührungsempfindlichen
Oberfläche und werden im Allgemeinen mit dem bloßen
Finger oder manchmal mit elektrisch leitfähigen Hilfsmit-
teln wie beispielsweise elektrisch leitfähigen Eingabestif-
ten bedient. Gerade die Bedienung eines Touchscreens
mit dem bloßen Finger ermöglicht eine einfache, unmit-
telbare und direkte Interaktion des Benutzers mit dem
auf dem Touchscreen dargestellten Objekt.
[0003] Die Bedienung von kapazitiven Eingabegerä-
ten birgt besondere Nachteile für Menschen mit bei-
spielsweise Finger- oder Handprothesen, da einerseits
derartige Prothesen im Allgemeinen aus einem isolieren-
den Material, wie zum Beispiel Silikon, geschaffen sind,
welches der Beschaffenheit des zu ersetzenden Körper-
teils in Konsistenz und Farbe ähnelt. Kapazitive Einga-
begeräte lassen  sich daher nicht direkt mit der Prothese
bedienen. Auch die Verwendung eines elektrisch leitfä-
higen Eingabestiftes ist mit einer Prothese problema-
tisch, da die zur Positionierung des Eingabestiftes nöti-
gen feinmotorischen Bewegungen meist nicht exakt ge-
nug mit der Prothese ausführbar sind.
[0004] Ausgehend hiervon ist es daher die Aufgabe
der Erfindung eine Prothese oder einen Prothesenüber-
zug bereitzustellen, welcher die direkte Bedienung eines
kapazitiv berührungsempfindlichen Eingabegerätes
ohne die Verwendung von zusätzlichen Hilfsmitteln wie
beispielsweise Eingabestiften ermöglicht.
[0005] Die Aufgabe wird durch die Prothese oder den
Prothesenüberzug nach Anspruch 1 gelöst. Vorteilhafte
Weiterbildungen einer erfindungsgemäßen Prothese
oder eines erfindungsgemäßen Prothesenüberzugs
werden in den abhängigen Ansprüchen 2 bis 19 be-
schrieben. Die abhängigen Ansprüche 20 und 21 be-
schreiben Verwendungen der erfindungsgemäßen Pro-
these oder des erfindungsgemäßen Prothesenüber-
zugs.
[0006] Die nachfolgend beschriebene Erfindung er-
möglicht es Menschen mit beispielsweise einer Hand-
oder Fingerprothese kapazitive Eingabegeräte mit
Smart-Technologien wie beispielsweise kapazitive
Touchscreens von Mobiltelefonen oder von interaktiven
Anzeigetafeln ohne zusätzliche Hilfsmittel unmittelbar zu
bedienen.
[0007] Die erfindungsgemäße Prothese bzw. der er-
findungsgemäße Prothesenüberzug weist dazu minde-
stens einen Bereich auf, der zur Bedienung eines kapa-
zitiven Eingabegerätes, insbesondere eines kapazitiv
berührungsempfindlichen Eingabegerätes, geeignet ist.
Unter Bereich wird dabei ein Teil der Prothese verstan-
den, der in elektrischem und/oder mechanischem Kon-
takt zur Außenfläche der Prothese steht oder ein Teil der
Außenfläche ist und mit Gegenständen aus der Umge-

bung des Prothesenträgers in elektrischen und/oder me-
chanischen Kontakt gebracht werden kann.
[0008] In einer bevorzugten Ausführungsform weist
die Prothese oder der Prothesenüberzug mindestens ei-
ne erste Schicht auf, wobei diese Schicht als Bereich zur
Bedienung des kapazitiven Eingabegerätes wiederum
eine erste Kontaktstelle sowie eine mit der ersten Kon-
taktstelle elektrisch leitend verbundene  zweite Kontakt-
stelle aufweist. Die erste Kontaktstelle ist dabei mit dem
Eingabegerät in Kontakt bringbar. Die zweite Kontakt-
stelle ist ihrerseits mit einem Körperteil elektrisch leitend
verbindbar. Im Folgenden werden die erste und die zwei-
te Kontaktstelle alternativ auch als erste und zweite Kon-
taktfläche bezeichnet.
[0009] Die zweite Kontaktstelle weist hierbei im Allge-
meinen eine Fläche von 1 bis 100 mm2, vorteilhafterwei-
se von 5 bis 50 mm2, vorteilhafterweise von 20 bis 40
mm2, vorteilhafterweise von 30 mm2 auf. Je größer die
Fläche der zweiten Kontaktstelle gewählt wird, desto
besser ist der elektrisch leitende Kontakt zwischen der
zweiten Kontaktstelle und dem Körperteil. Die maximal
mögliche Fläche der zweiten Kontaktstelle wird jedoch
beispielsweise durch die Form der Oberfläche des Kör-
perteils, mit der die zweite Kontaktstelle elektrisch leitend
verbunden ist, begrenzt.
[0010] Die erste und/oder die zweite Kontaktstelle ent-
halten vorzugsweise leitfähiges Silikon und/oder einen
leitfähigen Schaum oder bestehen daraus.
[0011] Des Weiteren können die erste und die zweite
Kontaktstelle über einen leitfähigen Träger, der Silikon,
Polyurethan, Metalle, leitfähiges Garn, ein leitfähiges Ka-
bel, eine leitfähige Flüssigkeit, einen leitfähigen Kanal,
oder andere leitfähige Materialien oder Kombinationen
hiervon enthält oder daraus besteht, elektrisch leitend
miteinander verbunden sein.
[0012] Der leitfähige Träger, wie z.B. ein Kabel oder
ein leitfähiger Kanal weisen vorteilhafterweise einen
Durchschnitt zwischen 1mm und 4mm, besonders be-
vorzugt zwischen 2mm und 3mm, auf.
[0013] In einer bevorzugten Ausführungsform der Er-
findung ist der leitfähige Träger Bestandteil der ersten
Schicht. Dies ermöglicht eine besonders gesicherte und
nachhaltige Positionierung des leitfähigen Trägers, wo-
bei die mechanischen Belastungen, welche z.B. durch
während der Verwendung der Prothese oder des Pro-
thesenüberzugs auftretende Biegemomente verursacht
werden, reduziert werden.
[0014] Alternativ kann die Prothese oder der Prothe-
senüberzug auch mindestens  eine innere Schicht als
erste Schicht und mindestens eine zweite, äußere
Schicht aufweisen, wobei die zweite Schicht die erste
Schicht bis auf die Kontaktstellen weitgehend umgibt.
Die Kontaktstellen werden also von der zweiten Schicht
nicht überdeckt, sodass elektrisch leitende Kontakte zwi-
schen der ersten Kontaktstelle und einem kapazitiven
Eingabegerät sowie zwischen der zweiten Kontaktstelle
und einem Körperteil herstellbar ist. Die äußere Schicht
grenzt somit die innere, erste Schicht bis auf die Kon-

1 2 



EP 2 664 302 A2

3

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

taktstellen im Wesentlichen gegen die Umgebung, d.h.
nach außen, ab. Im Fall eines Prothesenüberzugs sind
die äußere und die innere Schicht also derart angeord-
net, dass sich die innere Schicht benachbart zur vom
Prothesenüberzug aufgenommenen Prothese befindet,
und die äußere Schicht im Wesentlichen auf der der Pro-
these abgewandten Seite der inneren Schicht angeord-
net ist. Im Folgenden wird die zweite, äußere Schicht
alternativ auch als zweite Schicht oder als äußere
Schicht bezeichnet.
[0015] Durch die elektrisch leitende Verbindung der er-
sten Kontaktstelle mit einem großen elektrisch leitfähi-
gen Volumen ist bei einer Kontaktierung der ersten Kon-
taktstelle mit dem Eingabegerät eine sehr gut messbare
Kapazitätserhöhung der kapazitiv berührungsempfindli-
chen Oberfläche des Eingabegerätes möglich. Dies ent-
spricht einer hohen Berührungsempfindlichkeit des Ein-
gabegerätes. Aufgrund dieser erhöhten Empfindlichkeit
ist es wiederum möglich, die erste Kontaktfläche ohne
eine wesentliche Verschlechterung der Empfindlichkeit
kleiner zu gestalten und so die Positionierungsgenauig-
keit der ersten Kontaktfläche auf dem Eingabegerät zur
erhöhen.
[0016] Aufgrund der elektrisch leitenden Verbindung,
die auf diese Weise zwischen einem von einer Prothese
aufgenommenen Körperteil und einem kapazitiven Ein-
gabegerät herstellbar ist, kann ein kapazitives Eingabe-
gerät von einem Patienten mit der gleichen Qualität wie
mit einem gesunden Körperteil bedient werden.
[0017] Die innere Schicht kann in die äußere Schicht
einvulkanisiert und/oder eingeklebt sein.
[0018] Die zweite Schicht ist vorteilhafterweise elek-
trisch nichtleitend. Ferner kann die zweite Schicht ein der
Haut in Konsistenz und/oder Farbe ähnelndes Material
enthalten. Es ist auch denkbar, dass die äußere Schicht
Silikon enthält oder zu über 90% daraus besteht. Die
erste Schicht kann ebenfalls Silikon enthalten oder zu
über 90% daraus bestehen.
[0019] Die Elastizität von Silikon ermöglicht ein adap-
tives Verhalten der Prothese bzw. des Prothesenüber-
zugs. Ferner wird eine formtreue Gestaltung der Prothe-
se  bzw. des Prothesenüberzugs mit freier Farbgestal-
tung ermöglicht. Durch einen hohen Silikon-Anteil wird
die Prothese bzw. der Prothesenüberzug mechanisch
hochwertig und erhält einen hohen Tragekomfort.
[0020] In einer alternativen Ausführungsform der Er-
findung weist die Prothese oder der Prothesenüberzug
als Bereich zur Bedienung eines kapazitiven Eingabe-
gerätes eine Kontaktstelle auf, die im Folgenden alter-
nativ auch als Kontaktfläche bezeichnet wird, welche mit
einer Eingabeeinheit elektrisch leitend verbunden ist. Die
Eingabeeinheit ist vorzugsweise mittels einer klebenden
Verbindung an der Prothese oder dem Prothesenüber-
zug befestigt. Alternativ kann die Eingabeeinheit auch
mittels einer Stulpe an der Prothese oder an dem Pro-
thesenüberzug angebracht sein. Ferner ist es denkbar,
die Eingabeeinheit mittels Einvulkanisation an der Pro-
these oder an dem Prothesenüberzug anzubringen.

[0021] Die Eingabeeinheit kann auch stiftförmig aus-
gebildet sein.
[0022] Vorzugsweise enthält die Eingabeeinheit und/
oder die Kontaktstelle leitfähiges Silikon und/oder einen
leitfähigen Schaum oder besteht daraus.
[0023] Der Bereich zur Bedienung des kapazitiven Ein-
gabegerätes weist vorzugsweise eine Fläche von 1 bis
100 mm2, vorteilhafterweise von 5 bis 50 mm2, vorteil-
hafterweise von 20 bis 30 mm2, vorteilhafterweise von
25 mm2 auf. Hierbei ist eine kleinere Fläche besonders
vorteilhaft, da dadurch die Positionierungsgenauigkeit
auf einem berührungsempfindlichen Eingabegerät er-
höht wird.
[0024] Die Prothese oder der Prothesenüberzug ent-
hält hochtemperaturvernetztes Silikon als Basismaterial
oder besteht daraus. Ferner kann der Bereich zur Bedie-
nung des kapazitiven Eingabegerätes mit einem dünnen,
gegebenenfalls farbadaptierten, Material zum Schutz
des Bereichs überzogen sein.
[0025] Die oben beschriebene erfindungsgemäße
Prothese oder der oben beschriebene erfindungsgemä-
ße Prothesenüberzug ist zur Bedienung eines Touchs-
creens, Touchdisplays, Touchpads, einer Touchmaus
und/oder einer Multi-Touch-Oberfläche geeignet und
kann als Finger-, Hand-, Partialhand-, Arm-, Fuß-, Bein-
oder Zehenprothese bzw. als Überzug für eine Finger-,
Fland-, Partialhand-, Arm-, Fuß-, Bein-, Zehenprothese
oder eine Arbeitsprothesenhand, wie z.B. eine Hook-
Prothese, ausgebildet sein, wobei die zweite Kontakt-
stelle mit einem Finger-, Hand-, Arm-, Bein-, Fuß- oder
Zehenstumpf elektrisch leitend verbunden ist.
[0026] Bei den hier verwendeten Eingabeeinheiten
handelt es sich um kapazitivwirkende Eingabeeinheiten.
Bringt man die Kontaktfläche der Eingabeeinheit mit bei-
spielsweise einem kapazitiven Touchdisplay in Kontakt,
ändert sich an der Kontaktposition, also die Position des
Touchdisplays, welche mit der Kontaktfläche in Kontakt
steht, die Kapazität im Touchdisplay. Die Kontaktpositi-
on, an der sich die Kapazität ändert, ist dann über eine
Strom- und/oder Spannungsmessung bestimmbar.
[0027] Im Folgenden werden einige Ausführungsbei-
spiele einer erfindungsgemäßen Prothese oder eines er-
findungsgemäßen Prothesenüberzugs gegeben. Die ge-
zeigten Merkmale können dabei auch unabhängig von
dem konkreten Ausführungsbeispiel realisiert sein. Dem-
nach ist es auch möglich, alle oder einzelne Merkmale
der gezeigten Ausführungsbeispiele auf andere Weise
zu weiteren Ausführungsbeispielen zu kombinieren. Es
zeigen:
[0028] Figuren 1 bis 7 erfindungsgemäße Prothesen
gemäß einem ersten Ausführungsbeispiel mit einer Kon-
taktstelle zur Bedienung eines kapazitiv berührungsemp-
findlichen Eingabegerätes und Figuren 8 bis 14 erfin-
dungsgemäße Prothesen gemäß einem zweiten Ausfüh-
rungsbeispiel mit einer elektrisch leitenden Verbindung
zwischen dem aufgenommenen Körperteil und der er-
sten Kontaktstelle, darunter zeigen
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Figuren 1, 8 eine Ellenbogenexartikulations- und
Oberarmprothese,

Figuren 2, 9 eine Schulterexartikulations- und Schul-
tergürtelprothese,

Figuren 3, 10 eine Fingerprothese,

Figuren 4, 11 eine weitere Fingerprothese,

Figuren 5, 12 eine Partialhandprothese,

Figuren 6, 13 eine Handprothese,

Figuren 7, 14 eine Unterarmprothese,

Figur 15 einen erfindungsgemäßen Prothesenüber-
zug gemäß einem dritten Ausführungsbeispiel.

[0029] In der nachfolgenden Beschreibung der Figu-
ren bezeichnen gleiche oder ähnliche Bezugszeichen
gleiche oder ähnliche Elemente.
[0030] Figur 1 zeigt eine erfindungsgemäße Ellenbo-
genexartikulations- und/oder Oberarmprothese 1 zur Be-
dienung eines kapazitiv berührungsempfindlichen Ein-
gabegerätes gemäß einem ersten Ausführungsbeispiel.
Die Prothese 1 weist einen Oberarmteil 2, einen Unter-
armteil 3 und einen Handteil 4 auf. Ferner weist der Ober-
armteil einen Prothesenschaft 7a mit einer zur gedachten
Schulter hin offenen, in etwa zylinderförmigen Aushöh-
lung auf, welche je nach Länge des Amputationsstump-
fes bis maximal an das prothetische Ellenbogengelenk
heranreicht. Der Prothesenschaft 7a ist geeignet einen
menschlichen Oberarmstumpf weitgehend formschlüs-
sig aufzunehmen. Des Weiteren weist der Handteil 4 der
Prothese 1 einen künstlichen Daumen 5a und künstliche
Finger 5b auf, wobei hier zur Vereinfachung lediglich ein
Zeigefinger dargestellt ist. Der Daumen 5a sowie die Fin-
ger 5b sind an ihren dem Handteil 4 abgewandten Spit-
zen im Bereich der Daumen- bzw. Fingerdruckflächen
54a und 54b mit Kontaktflächen 11a bzw. 11b versehen.
An einer dem Finger 5b bzw. Daumen 5a abgewandten
Seite der Kontaktfläche 11b bzw. 11a befinden sich je-
weils Eingabeeinheiten 10b bzw. 10a, die mit den Kon-
taktflächen 11b bzw. 11a in elektrisch leitendem Kontakt
stehen. Die Eingabeeinheiten 10b bzw. 10a sind vor-
zugsweise von den Kontaktflächen 11b bzw. 11a weg
weisend verjüngend ausgebildet. Zur Bedienung eines
kapazitiv berührungsempfiindlichen Eingabegerätes
können die Eingabeeinheiten 10a und 10b mit einer
Oberfläche des Eingabegerätes in elektrisch leitfähigen
Kontakt gebracht werden. Je geringer dabei die Aufla-
gefläche der Eingabeeinheit ist, desto präziser kann das
Eingabegerät bedient werden. Es ist ebenfalls denkbar,
nur einzelne Finger 5b oder nur den Daumen 5a mit Kon-
taktflächen 11b bzw. 11a auszustatten. Je nachdem wie
viele Finger als Eingabeeinheiten 10a, 10b fungieren,
sind verschiedene Arten von Multi-Touch-Befehlen auf

Multi-Touch-fähigen Eingabegeräten möglich.
[0031] Figur 2 zeigt eine erfindungsgemäße Schulter-
exartikulations- und Schultergürtelprothese 1 gemäß ei-
nem ersten Ausführungsbeispiel. Die Prothese 1 umfasst
einen Schulterteil 8, einen Oberarmteil 2, einen Unter-
armteil 3 und einen Handteil 4. Der Schulterteil 8 ist weit-
gehend als Prothesenschaft 7b ausgebildet, der zur Auf-
nahme eines menschlichen Schulterstumpfes geeignet
ist. Die Gestaltung des Prothesenschaftes 7b kann flä-
chig oder in Rahmenkonstruktion erfolgen. Der Schulter-
teil 8 bedeckt die menschliche Schulter in etwa bis zum
Halsansatz. An den Schulterteil 8 schließt sich der Ober-
armteil 2 der Prothese 1 an. Der Unterarmteil 3 sowie
der Handteil 4 sind wie in Figur 1 beschrieben aufgebaut.
Der Handteil 4 weist einen künstlichen Daumen 5a und
künstliche Finger 5b auf, wobei hier zur Vereinfachung
lediglich ein Zeigefinger dargestellt ist. Der Daumen 5a
und die Finger 5b weisen an ihren dem Handteil 4 abge-
wandten Enden Fingerendglieder 53a bzw. 53b auf. An
diesen Fingerendgliedern 53a und 53b sind der Daumen
5a und die Finger 5b im Bereich der Daumen- bzw. Fin-
gerdruckflächen 54a und 54b mit Kontaktflächen 11a
bzw. 11b ausgestattet, die an ihren dem Daumen 5a bzw.
den Fingern 5b abgewandten Seiten Eingabeeinheiten
10a bzw. 10b aufweisen. Die Eingabeeinheiten 10a und
10b sind mit den Kontaktflächen 11a bzw. 11b elektrisch
leitend verbunden. Die Eingabeeinheiten 10a und 10b
sind vorteilhafterweise vom Daumen 5a bzw. von den
Fingern 5b weg weisend verjüngend ausgebildet. Zur Be-
dienung eines kapazitiv berührungsempfindlichen Ein-
gabegerätes werden die Eingabeeinheiten 10a und 10b
mit einer Oberfläche des Eingabegerätes in elektrisch
leitenden Kontakt gebracht. Je geringer dabei die Aufla-
gefläche der Eingabeeinheit ist, desto präziser kann das
Eingabegerät bedient werden. Wie auch in Figur 1 ist es
hier ebenfalls denkbar nur den Daumen 5a und/oder ein-
zelne Finger 5b mit Kontaktflächen 11a bzw. 11b auszu-
statten.
[0032] Figur 3 zeigt eine erfindungsgemäße Finger-
prothese 1 gemäß einem ersten Ausführungsbeispiel in
Form eines künstlichen Fingers 5 mit einem ersten Fin-
gerglied 51, einem zweiten Fingerglied 52 und einem Fin-
gerendglied 53. Die Fingerprothese weist einen Prothe-
senschaft 7c auf, welcher eine in etwa zylinderförmige
Aushöhlung aufweist, die zum Ansatz des künstlichen
Fingers 5 hin offen ist und sich entlang des ersten künst-
lichen Fingergliedes 51 erstreckt. Der Prothesenschaft
7c ist zur passgenauen Aufnahme eines menschlichen
Fingerstumpfes geeignet. An einem Fingerendglied 53
des künstlichen Fingers 5, also in etwa an der Finger-
spitze, ist wie bei den Prothesen der Figuren 1 und 2 im
Bereich der Fingerdruckfläche 54 eine Kontaktfläche 11
angeordnet, die an ihrer dem Finger 5 abgewandten Sei-
te eine Eingabeeinheit 10 aufweist. Die Eingabeeinheit
10 ist mit der Kontaktfläche 11 elektrisch leitend verbun-
den. Die Eingabeeinheit 10 kann somit zur Bedienung
eines kapazitiv berührungsempfindlichen Eingabegerä-
tes verwendet werden, wobei zwischen der Eingabeein-

5 6 



EP 2 664 302 A2

5

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

heit 10 und einer Oberfläche des Eingabegerätes ein
elektrisch leitender Kontakt hergestellt wird.
[0033] Figur 4 zeigt eine weitere Variante einer erfin-
dungsgemäßen Fingerprothese 1 gemäß einem ersten
Ausführungsbeispiel. Diese ist weitgehend wie die Fin-
gerprothese in Figur 3 aufgebaut. Im Gegensatz zur Fin-
gerprothese in Figur 3 weist die Fingerprothese 1 in Figur
4 im Inneren einen Hohlraum 6 auf, der sich über das
gesamte zweite Fingerglied 52 des künstlichen Fingers
5 erstreckt und von einem zweiten Fingerglied 52 aus
gesehen bis in etwa zu einem Drittel der Länge des ersten
Fingergliedes 51 bzw. des Fingerendgliedes 53 jeweils
in das erste Fingerglied 51 und das Fingerendglied 53
hineinragt.
[0034] Figur 5 zeigt eine erfindungsgemäße Partial-
handprothese 1 gemäß einem ersten Ausführungsbei-
spiel. Die Prothese 1 weist einen Handteil 4, einen Dau-
men 5a und Finger 5b auf, wobei hier zur Vereinfachung
lediglich ein Zeigefinger dargestellt ist. Der Handteil 4
sowie die daran ansetzenden Formbettungen noch vor-
handener Fingerstümpfe, wie hier die ersten Fingerglie-
der 51a und 51b des Daumens 5a bzw. der Finger 5b,
bilden einen Prothesenschaft 7d, der zur passgenauen
Aufnahme einer Hand mit Fingerstümpfen bzw. noch vor-
handenen einzelnen Finger geeignet ist. Wie schon in
den vorhergehenden Figuren gezeigt und im zugehöri-
gen Text beschrieben sind die Fingerendglieder 53a und
53b mit Kontaktflächen 11a und 11b ausgestattet, an de-
ren dem Daumen 5a bzw. den Fingern 5b abgewandten
Seiten Eingabeeinheiten 10a bzw. 10b angeordnet sind.
Zur Bedienung eines kapazitiv berührungsempfindlichen
Eingabegerätes können die Eingabeeinheiten 10a und
10b mit einer Oberfläche des Eingabegerätes in elek-
trisch leitenden Kontakt gebracht werden. Wie bei den
Ausführungsformen der vorhergehenden Figuren ist es
auch hier möglich lediglich den Daumen 5a und/oder ein-
zelne Finger 5b mit Kontaktflächen  auszustatten.
[0035] Figur 6 zeigt eine erfindungsgemäße Handpro-
these 1 gemäß einem ersten Ausführungsbeispiel mit
einem Handteil 4, einem künstlichen Daumen 5a und
künstlichen Fingern 5b. Der Handteil 4 ist als Prothesen-
schaft 7e mit einer zum gedachten Unterarm hin offenen,
in etwa zylinderförmigen Aushöhlung ausgebildet, wel-
che sich bis zum Ansatz des künstlichen Daumens 5a
und der künstlichen Finger 5b erstreckt. Der Prothesen-
schaft 7e ist anders als der Prothesenschaft 7d in Figur
5 zur passgenauen Aufnahme eines transcarpalen und
Handstumpfes ohne Fingerstümpfe geeignet. Wie schon
in den vorhergehenden Figuren sind der Daumen 5a und
die Finger 5b im Bereich der Fingerdruckflächen 54a
bzw. 54b der Fingerendglieder 53a bzw. 53b mit Kon-
taktflächen ausgestattet, die ihrerseits die Eingabeein-
heiten 10a und 10b aufweisen. Wie bei den Ausführungs-
formen der vorhergehenden Figuren ist es auch hier
möglich lediglich den Daumen 5a und/oder einzelne Fin-
ger 5b mit Kontaktflächen auszustatten.
[0036] Figur 7 zeigt eine erfindungsgemäße Unterarm-
prothese 1 gemäß einem ersten Ausführungsbeispiel mit

einem Unterarmteil 3, einem Handteil 4 sowie künstli-
chen Fingern 5a und 5b, wobei hier zur Vereinfachung
lediglich der Daumen 5a und der Zeigefinger 5b darge-
stellt sind. Der Unterarmteil weist einen Kondylen-freien
oder Kondylus-umgreifenden Prothesenschaft 7f auf, der
sich von einem gedachten Ellenbogengelenk entlang in
etwa der Hälfte des Unterarmteils erstreckt. Der Prothe-
senschaft 7f ist zur passgenauen Aufnahme eines Un-
terarmstumpfes geeignet. An den Daumen 5a sowie an
die Finger 5b sind wie bei den Ausführungsformen der
vorangehenden Figuren Kontaktflächen 11a bzw. 11b
mit Eingabeeinheiten 10a bzw. 10b angeordnet, wobei
die Eingabeeinheiten 10a und 10b mit den Kontaktflä-
chen in elektrisch leitendem Kontakt stehen. Zur Bedie-
nung eines kapazitiv berührungsempfindlichen Eingabe-
gerätes können die Eingabeeinheiten 10a und 10b mit
einer Oberfläche des Eingabegerätes in elektrisch leiten-
den Kontakt gebracht werden. Wie bei den Ausführungs-
formen der vorhergehenden Figuren ist es auch hier
möglich lediglich den Daumen 5a und/oder einzelne Fin-
ger 5b mit Kontaktflächen 11a bzw. 11b und Eingabe-
einheiten 10a bzw. 10b auszustatten.
[0037] Figur 8 zeigt eine erfindungsgemäße Ellenbo-
genexartikulations- und/oder  Oberarmprothese 1 wie in
Figur 1 gemäß einem zweiten Ausführungsbeispiel. Im
Unterschied zu Figur 1 sind der Daumen 5a und die Fin-
ger 5b an ihren dem Handteil 4 abgewandten Spitzen im
Bereich der Daumen- bzw. Fingerdruckflächen 54a und
54b mit ersten Kontaktflächen 16a bzw. 16b ausgestat-
tet. Die Kontaktflächen 16a und 16b sind auf ihrer von
der Daumen- bzw. Fingerspitze abgewandten Seite ver-
jüngend oder halbkugelförmig ausgebildet. Die ersten
Kontaktflächen 16a bzw. 16b sind jeweils elektrisch lei-
tend mit elektrisch leitenden Kanälen 13a und 13b ver-
bunden, die sich jeweils von den ersten Kontaktflächen
16a und 16b entlang des Daumens 5a bzw. der Finger
5b in den Handteil 4 erstrecken und im Handteil 4 in einer
Mündung 14 zu einem elektrisch leitfähigen Kanal 13 zu-
sammenlaufen. Der Kanal 13 erstreckt sich von der Mün-
dung 14 entlang des Unterarmteils 13 bis hin zu einem
Verzweigungspunkt 15 im Bereich des prothetischen El-
lenbogengelenks. Im Verzweigungspunkt 15 teilt sich der
Kanal 13 in drei elektrisch leitfähige Kanäle 13I, 13II, 13III
auf, welche sich entlang des Oberarmteils 2 bis zum un-
teren, dem prothetischen Ellenbogengelenk zugewand-
ten Bereich des Prothesenschafts 7a erstrecken. In dem
unteren Bereich des Prothesenschafts 7a sind drei in et-
wa maximal zueinander beabstandete zweite Kontakt-
flächen 12 angeordnet, die jeweils mit einem der drei sich
vom Verzweigungspunkt 15 erstreckenden Kanäle 13I,
13II und 13III elektrisch leitfähig verbunden sind. Die
zweiten Kontaktflächen 12 sind ferner derart am Prothe-
senschaft 7a angeordnet, dass diese während des Tra-
gens der Prothese 1 in elektrisch leitfähigem Kontakt mit
einem Oberarmstumpf stehen. Somit besteht während
des Tragens der Prothese 1 zwischen den ersten Kon-
taktflächen 16a und 16b und einem Oberarmstumpf über
die Kanäle 13a bzw. 13b, 13 und 13I, 13II, 13III und die
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zweiten Kontaktflächen 12 ein elektrischer Kontakt.
[0038] Figur 9 zeigt eine erfindungsgemäße Schulter-
exartikulations- und Schultergürtelprothese 1 wie in Figur
2 gemäß einem zweiten Ausführungsbeispiel. Der Hand-
teil 4 sowie der Unterarmteil 3 sind wie in Figur 8 aufge-
baut. Im Unterschied zur Prothese in Figur 8 erstreckt
sich der elektrisch leitfähige Kanal 13 weiter in dem Ober-
armteil 2 hinein, so dass sich der Verzweigungspunkt 15
im an die Schulter angrenzen Bereich des Oberarmteils
2 befindet. Im Verzweigungspunkt 15 teilt sich der Kanal
13 in drei Kanäle 13I, 13 II und 13 III auf, welche sich
wiederum bis zum Prothesenschaft 7b erstrecken. Im an
den Oberarmteil 2 angrenzen Bereich des Prothesen-
schafts 7b, also im Bereich  des prothetischen Schulter-
gelenks, sind drei zweite Kontaktflächen 12 in etwa ma-
ximal zueinander beabstandet angeordnet. Jede dieser
drei zweiten Kontaktflächen 12 ist jeweils mit einem der
Kanäle 13I, 13II und 13III elektrisch leitfähig verbunden.
Die zweiten Kontaktflächen 12 sind ferner derart am Pro-
thesenschaft 7b angeordnet, dass diese während des
Tragens der Prothese 1 in elektrisch leitfähigem Kontakt
mit einem Schulterstumpf stehen. Somit besteht wäh-
rend des Tragens der Prothese 1 zwischen den ersten
Kontaktflächen 16a und 16b und einem Schulterstumpf
über die Kanäle 13a bzw. 13b, 13 und 13I, 13II, 13III und
die zweiten Kontaktflächen 12 ein elektrischer Kontakt.
[0039] Figur 10 zeigt eine erfindungsgemäße Finger-
prothese 1 wie in Figur 3 gemäß einem zweiten Ausfüh-
rungsbeispiel. Im Unterschied zur Fingerprothese in Fi-
gur 3 weist die Fingerprothese 1 in Figur 10 im Bereich
der Fingerdruckfläche 54 eine erste Kontaktfläche 16 auf,
die elektrisch leitend mit einem elektrisch leitenden Kanal
13 verbunden ist. Die Kontaktfläche 16 ist auf ihrer von
der Fingerspitze abgewandten Seite verjüngend oder
halbkugelförmig ausgebildet. Der Kanal 13 erstreckt sich
von der ersten Kontaktfläche 16 entlang des Fingerend-
gliedes 53 bis zu einem Verzweigungspunkt 15 im Be-
reich zwischen dem zweiten Fingerglied 52 und dem Fin-
gerendglied 53. Im Verzweigungspunkt 15 teilt sich der
Kanal 13 in drei Kanäle 13I, 13II und 13 III auf, die sich
vom Verzweigungspunkt 15 entlang des zweiten Finger-
gliedes 52 bis zum Prothesenschaft 7c. Im dem zweiten
Fingerglied 52 zugewandten Bereich des Prothesen-
schaftes 7c sind drei zweite Kontaktflächen 12 in etwa
maximal zueinander beabstandet angeordnet und je-
weils mit einem der Kanäle 13I, 13II und 13III elektrisch
leitend verbunden. Auch hier sind die zweiten Kontakt-
flächen 12 derart am Prothesenschaft 7c angeordnet,
dass die zweiten Kontaktflächen 12 beim Tragen der Pro-
these 1 in elektrisch leitendem Kontakt mit einem Fin-
gerstumpf stehen. Somit besteht während des Tragens
der Prothese 1 zwischen der ersten Kontaktfläche 16 und
einem Fingerstumpf über die Kanäle 13, 13I, 13II und
13III und die zweiten Kontaktflächen 12 ein elektrischer
Kontakt.
[0040] Figur 11 zeigt eine weitere erfindungsgemäße
Fingerprothese 1 wie in Figur 4 gemäß einem zweiten
Ausführungsbeispiel. Wie die Fingerprothese in Figur 10

ist auch die Fingerprothese in Figur 11 im Bereich der
Fingerdruckfläche 54  mit einer ersten Kontaktfläche 16
versehen. Diese ist mit einem elektrisch leitenden Kanal
13 elektrisch leitend verbunden. Auf der der Fingerspitze
abgewandten Seite der ersten Kontaktfläche 16 befindet
sich ein Verzweigungspunkt 15, in dem sich der Kanal
13 in zwei elektrisch leitfähige Kanäle 13x und 13y auf-
spaltet. Der Kanal 13x erstreckt sich dabei oberhalb des
Hohlraums 6, also im Bereich des Fingerrückens, entlang
des Fingerendgliedes 53 sowie des zweiten Fingerglie-
des 52 bis zu einer Mündung 14xz in etwa im Bereich
der Hälfte des ersten Fingergliedes 51. Der Kanal 13y
erstreckt sich unterhalb des Hohlraums 6, also im Be-
reich der Innenfläche des Fingers entlang des Fingerend-
gliedes 53 sowie des zweiten Fingergliedes 52 bis zu
einer Mündung 14yz in etwa im Bereich der Hälfte des
ersten Fingergliedes 51. Die Mündungen 14xz und 14yz
sind auf der dem Prothesenschaft 7c zugewandten Seite
durch einen Kanal 13z elektrisch leitend miteinander ver-
bunden. Von der Mündung 14xz erstreckt sich ein Kanal
13I bis zum Prothesenschaft 7c, von der Mündung 14yz
erstreckt sich ein Kanal 13 III bis zum Prothesenschaft
7c und von einer sich auf mittlerer Länge des Kanals 13z
befindlichen Mündung 14zz erstreckt sich der Kanal 13III
bis zum Prothesenschaft 7c. Im dem Hohlraum 6 zuge-
wandten Bereich des Prothesenschafts 7c sind drei zwei-
te Kontaktflächen 12 in etwa maximal zueinander beab-
standet angeordnet. Jede der drei zweiten Kontaktflä-
chen 12 ist jeweils mit einem der Kanäle 13I, 13II und
13III elektrisch leitend verbunden. Auch hier sind die
zweiten Kontaktflächen 12 derart am Prothesenschaft 7c
angeordnet, dass während des Tragens der Prothese 1
ein Fingerstumpf in elektrischem Kontakt mit den zweiten
Kontaktflächen 12 steht. Somit besteht während des Tra-
gens der Prothese 1, zwischen der ersten Kontaktfläche
16 und einem Fingerstumpf über die Kanäle 13, 13x, 13y,
13z, 13I, 13II und 13III und die zweiten Kontaktflächen
12 ein elektrischer Kontakt.
[0041] Figur 12 zeigt eine erfindungsgemäße Partial-
handprothese 1 wie in Figur 5 gemäß einem zweiten Aus-
führungsbeispiel. Im Unterschied zur Prothese in Figur
5 weist die Prothese 1 in Figur 12 im Bereich der Daumen-
und Fingerdruckflächen 54a bzw. 54b erste Kontaktflä-
chen 16a bzw. 16b auf. Die ersten Kontaktflächen 16a
und 16b sind jeweils mit einem elektrisch leitenden Kanal
13a bzw. 13b elektrisch leitend verbunden. Die Kanäle
13a und 13b erstrecken sich jeweils von den ersten Kon-
taktflächen 16a bzw. 16b entlang der Fingerendglieder
53a bzw. 53b sowie entlang der zweiten 52a bzw. 52b
und ersten  Fingerglieder 51a bzw. 51b bis zu
Verzweigungspunkten15a und 15b in den mittleren Be-
reichen der ersten Fingerglieder 51a und 51. In den Ver-
zweigungspunkten 15a und 15b teilen sich die Kanäle
13a und 13b jeweils in drei Kanäle 13Ia, 13IIa, 13IIIa und
13Ib, 13IIb, 13IIIb, die sich bis wiederum bis zu den je-
weils den Fingern 5b und dem Daumen 5a zugewandten
Bereichen des Prothesenschaftes 7d erstrecken. An den
den Fingern 5b und dem Daumen 5a zugewandten Be-
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reichen des Prothesenschaftes 7d sind jeweils drei zwei-
te Kontaktflächen 12a bzw. 12b angeordnet. Die zweiten
Kontaktflächen 12a sind mit jeweils einem der Kanäle
13Ia, 13IIa und 13IIIa elektrisch leitend verbunden. Die
zweiten Kontaktflächen 12b sind mit jeweils einem der
Kanäle 13Ib, 13IIb und 13IIIb elektrisch leitend verbun-
den. Auch hier sind die zweiten Kontaktflächen 12a und
12b derart am Prothesenschaft 7d angeordnet, dass
während des Tragens der Prothese 1 Fingerstümpfe in
elektrischem Kontakt mit den zweiten Kontaktflächen
12a und 12b stehen. Somit besteht während des Tragens
der Prothese 1 zwischen der ersten Kontaktfläche 16a
und einem Daumenstumpf über die Kanäle 13a, 13Ia,
13IIa und 13IIIa sowie die zweiten Kontaktflächen 12a
ein elektrischer Kontakt.
[0042] Figur 13 zeigt eine erfindungsgemäße Hand-
prothese wie in Figur 6 gemäß einem zweiten Ausfüh-
rungsbeispiels. Im Unterschied zur Prothese in Figur 12
ist die Handprothese 1 in Figur 13 zur Aufnahme eines
Mittelhandstumpfes geeignet. Im den Fingern 5a und 5b
zugewandten Bereich des Prothesenschaftes 7e sind
zweite Kontaktflächen 12 in etwa maximal beabstandet
zueinander derart angeordnet, dass ein Mittelhand-
stumpf während des Tragens der Prothese 1 in elektrisch
leitendem Kontakt mit den zweiten Kontaktflächen 12
steht. Wie die Prothese in Figur 12 weist die Prothese 1
in Figur 13 im Bereich der Daumen- bzw. Fingerdruck-
flächen 54a und 54b erste Kontaktflächen 16a und 16b
auf, die jeweils mit einem elektrisch leitenden Kanal 13a
bzw. 13b elektrisch leitend verbunden sind. Die Kanäle
13a und 13b erstrecken sich jeweils entlang der Finge-
rendglieder 13a und 13b sowie entlang der zweiten 52a,
52b und ersten Fingerglieder 51a und 51b bis zu Ver-
zweigungspunkten 15a bzw. 15b, in denen sich die Ka-
näle 13a und 13b jeweils in zwei Kanäle 13Ia, 13IIa und
13Ib und 13IIb aufteilen. Die Kanäle 13Ia und 13IIa er-
strecken sich bis zum Prothesenschaft 7e und sind mit
jeweils einem der zweiten Kontaktflächen 12 elektrisch
leitend verbunden. Ein weiterer elektrisch leitender Kanal
13IIIa verbindet die Kanäle 13Ia und 13IIa elektrisch lei-
tend mit der dritten  Kontaktfläche 12, die weder mit dem
Kanal 13Ia noch mit dem Kanal 13IIa elektrisch leitend
verbunden ist. Die Kanäle 13Ib und 13IIb erstrecken sich
ebenfalls bis zum Prothesenschaft 7e und sind ebenfalls
mit jeweils einem der zweiten Kontaktflächen 12 elek-
trisch leitend verbunden. Ein weiterer elektrisch leitender
Kanal 13IIIb verbindet die Kanäle 13Ib und 13IIb elek-
trisch leitend mit der dritten Kontaktfläche 12, die weder
mit dem Kanal 13Ib noch mit dem Kanal 13IIb elektrisch
leitend verbunden ist.
[0043] Figur 14 zeigt eine erfindungsgemäße Unter-
armprothese 1 wie in Figur 7 gemäß einem zweiten Aus-
führungsbeispiels. Wie die Prothesen in den Figuren 8
und 9 weist die Prothese 1 in Figur 14 im Bereich der
Daumen- und Fingerdruckflächen 54a und 54b erste
Kontaktflächen 16a und 16b auf, die jeweils mit einem
elektrisch leitenden Kanal 13a bzw. 13b elektrisch leitend
verbunden sind. Die Kanäle 13a und 13b erstrecken sich

jeweils bis zu einer Mündung 14 im Handteil 4 der Pro-
these 1.In der Mündung 14 münden die Kanäle 13a und
13b in den elektrisch leitenden Kanal 13, welcher sich
bis zu einem Verzweigungspunkt 15 im Bereich des ge-
dachten Ellenbogengelenks befindet. Im Verzweigungs-
punkt 15 teilt sich der Kanal 13 in die elektrisch leitenden
Kanäle 13I, 13II und 13III auf, welche sich bis zum Pro-
thesenschaft 7f erstrecken. Im der Hand zugewandten
Bereich des Prothesenschafts 7f sind drei zweite Kon-
taktflächen 12 in etwa maximal beabstandet zueinander
angeordnet. Die zweiten Kontaktflächen 12 sind mit je-
weils einem der Kanäle 13I, 13II und 13III elektrisch lei-
tend verbunden. Die zweiten Kontaktflächen 12 sind fer-
ner derart am Prothesenschaft 7f angeordnet, dass diese
während des Tragens der Prothese 1 in elektrisch leitfä-
higem Kontakt mit einem Oberarmstumpf stehen. Somit
besteht während des Tragens der Prothese 1 zwischen
den ersten Kontaktflächen 16a und 16b und einem Ober-
armstumpf über die Kanäle 13a bzw. 13b, 13 und 13I,
13II, 13III und die zweiten Kontaktflächen 12 ein elektri-
scher Kontakt.
[0044] Figur 15 zeigt einen erfindungsgemäßen Pro-
thesenüberzug 100 für eine Fingerprothese gemäß ei-
nem dritten Ausführungsbeispiel. Äußerlich gleicht der
Prothesenüberzug 100 einem menschlichen Finger 5. Im
inneren des Prothesenüberzugs 100 erstreckt sich ent-
lang des ersten Fingergliedes 51, des zweiten Finger-
gliedes 52 sowie bis zum mittleren Bereich des Finge-
rendgliedes 53 ein Hohlraum 17. Der Prothesenüberzug
weist im der gedachten Hand zugewandten  Bereich des
ersten Fingergliedes 51 eine Öffnung 18 zum Hohlraum
17 auf, über welcher der Prothesenüberzug 100 auf eine
Fingerprothese aufziehbar ist. Während des Tragens
des Prothesenüberzugs nimmt der Hohlraum 17 die Fin-
gerprothese formschlüssig auf.
[0045] Ähnlich wie bei der Fingerprothese in Figur 4
ist am Fingerendglied 53 des Prothesenüberzugs 100
eine Eingabeeinheit zur Bedienung eines kapazitiv be-
rührungsempfindlichen Eingabegerätes angeordnet, die
im Bereich der Fingerdruckfläche 54 eine Kontaktfläche
11 aufweist. Die Kontaktfläche 11 ist auf ihrer dem Finger
5 abgewandten Seite verjüngend oder halbkreisförmig
geformt.

Patentansprüche

1. Prothese oder Prothesenüberzug,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Prothese oder der Prothesenüberzug minde-
stens einen Bereich aufweist, der zur Bedienung ei-
nes kapazitiven Eingabegerätes, insbesondere ei-
nes kapazitiv berührungsempfindlichen Eingabege-
rätes, geeignet ist.

2. Prothese oder Prothesenüberzug nach dem vorher-
gehenden Anspruch, dadurch gekennzeichnet,
dass die Prothese oder der Prothesenüberzug min-
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destens eine erste Schicht aufweist, wobei diese
Schicht als Bereich zur Bedienung des kapazitiven
Eingabegerätes eine erste Kontaktstelle, die mit
dem Eingabegerät in Kontakt bringbar ist, und eine
mit der ersten Kontaktstelle elektrisch leitend ver-
bundene zweite Kontaktstelle, die ihrerseits mit ei-
nem Körperteil elektrisch leitend verbindbar ist, auf-
weist.

3. Prothese oder Prothesenüberzug nach dem vorher-
gehenden Anspruch, dadurch gekennzeichnet,
dass die zweite Kontaktstelle eine Fläche von 1 bis
100 mm2, vorteilhafterweise von 5 bis 50 mm2, vor-
teilhafterweise von 20 bis 40 mm2, vorteilhafterweise
von 30 mm2 aufweist.

4. Prothese oder Prothesenüberzug nach einem der
Ansprüche 2 oder 3, dadurch gekennzeichnet,
dass die erste und/oder die zweite Kontaktstelle leit-
fähiges Silikon enthalten oder daraus bestehen.

5. Prothese oder Prothesenüberzug nach einem der
drei vorhergehenden Ansprüche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die erste und die zweite Kontaktstel-
le über einen leitfähigen Träger, der Silikon, Polyu-
rethan, Metalle, leitfähiges Garn, ein leitfähiges Ka-
bel, eine leitfähige Flüssigkeit, oder andere leitfähige
Materialien oder Kombinationen hiervon enthält oder
daraus besteht, elektrisch leitend miteinander ver-
bunden sind.

6. Prothese oder Prothesenüberzug nach dem vorher-
gehenden Anspruch, dadurch gekennzeichnet,
dass der leitfähige Träger Bestandteil der ersten
Schicht ist.

7. Prothese oder Prothesenüberzug nach einem der
Ansprüche 2 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass
die Prothese oder der Prothesenüberzug minde-
stens eine innere Schicht als erste Schicht und min-
destens eine zweite, äußere Schicht aufweist, wobei
die zweite Schicht die erste Schicht bis auf die Kon-
taktstellen weitgehend umgibt.

8. Prothese oder Prothesenüberzug nach dem vorher-
gehenden Anspruch, dadurch gekennzeichnet,
dass die zweite Schicht elektrisch nichtleitend ist.

9. Prothese oder Prothesenüberzug nach einem der
beiden vorhergehenden Ansprüche, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die innere Schicht in die äußere
Schicht einvulkanisiert und/oder eingeklebt ist.

10. Prothese oder Prothesenüberzug nach einem der
beiden vorhergehenden Ansprüche, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die zweite Schicht ein der Haut
in Konsistenz und/oder Farbe ähnelndes Material
enthält.

11. Prothese oder Prothesenüberzug nach einem der
vorhergehenden Ansprüche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die innere Schicht und/oder die äu-
ßere Schicht Silikon enthält oder zu über 90% daraus
besteht.

12. Prothese oder Prothesenüberzug nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass die Prothese oder
der Prothesenüberzug als Bereich zur Bedienung ei-
nes kapazitiven Eingabegerätes eine Kontaktstelle
aufweist, die mit einer Eingabeeinheit elektrisch lei-
tend verbunden ist.

13. Prothese oder Prothesenüberzug nach dem vorher-
gehenden Anspruch, dadurch gekennzeichnet,
dass die Eingabeeinheit mittels einer  klebenden
Verbindung an der Prothese oder dem Prothesen-
überzug befestigt ist.

14. Prothese oder Prothesenüberzug nach Anspruch
12, dadurch gekennzeichnet, dass die Eingabe-
einheit mittels einer Stulpe an der Prothese oder an
dem Prothesenüberzug angebracht ist.

15. Prothese oder Prothesenüberzug nach Anspruch
12, dadurch gekennzeichnet, dass die Eingabe-
einheit mittels Einvulkanisation an der Prothese oder
an dem Prothesenüberzug angebracht ist.

16. Prothese oder Prothesenüberzug nach einem der
Ansprüche 12 bis 16, dadurch gekennzeichnet,
dass die Eingabeeinheit und/oder die Kontaktstelle
leitfähiges Silikon enthält oder daraus besteht.

17. Prothese oder Prothesenüberzug nach einem der
vorhergehenden Ansprüche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Bereich zur Bedienung des ka-
pazitiven Eingabegerätes eine Fläche von 1 bis 100
mm2, vorteilhafterweise von 5 bis 50 mm2, vorteil-
hafterweise von 20 bis 30 mm2, vorteilhafterweise
von 25 mm2 aufweist.

18. Prothese oder Prothesenüberzug nach einem der
vorhergehenden Ansprüche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Bereich zur Bedienung des ka-
pazitiven Eingabegerätes mit einem dünnen, gege-
benenfalls farbadaptierten, Material zum Schutz des
Bereichs überzogen ist.

19. Prothese oder Prothesenüberzug nach einem der
vorhergehenden Ansprüche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Prothese oder der Prothesen-
überzug hochtemperaturvernetztes Silikon als Ba-
sismaterial enthält oder daraus besteht.

20. Prothese oder Prothesenüberzug nach einem der
vorhergehenden Ansprüche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Prothese oder der Prothesen-
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überzug zur Bedienung eines Touchscreens, Touch-
displays, Touchpads, einer Touchmaus und/oder ei-
ner Multi-Touch-Oberfläche geeignet ist.

21. Prothese oder Prothesenüberzug nach einem der
vorhergehenden Ansprüche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Prothese oder der Prothesen-
überzug als Finger-, Hand-, Partialhand-, Arm-,
Fuß-, Bein- oder Zehenprothese bzw. als Überzug
für eine Finger-, Hand-, Partialhand-, Arm-, Fuß-,
Bein-, Zehenprothese oder eine Arbeitsprothesen-
hand, wie z.B. eine Hook-Prothese, ausgebildet ist,
wobei die zweite Kontaktstelle mit einem Finger-,
Hand-, Arm-, Bein-, Fuß- oder Zehenstumpf elek-
trisch leitend verbunden ist.
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